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Beschrelbung 

Verfahren zur Regelxmg einer elektrischen Maschine bzw. Vor- 
richtung zur deren Regelung 

Die Erf indung betrif ft ein Verfahren zur Regel\ing einer 
elektrischen Maschine bzw. eine Vorrichtung zu deren Rege- 
lung. Bei einem Verfahren zur Regelung einer elektrischen Ma- 
schine wird eine Regelungseinheit veirwendet. Die Regelungs- 
einheit ist vorteilhafter Weise parametrierbar. Die Rege- 
lungseinheit weist beispielsweise einen Stromregler, einen 
Geschwindigkeitsregler oder einen weiteren Zusatzregler auf . 
Zumindest einer dieser Regler ist mittels zumindest eines Pa- 
rameters parametrierbar. Regler weisen beispielsweise ver- 
15 schiedene Regelglieder auf. Regelglieder sind beispielsweise 
P-Glieder (Verstarkungs-Glieder) D-Glieder ( dif f erenzielle 
Glieder)^ I-Glieder ( integrierende Glieder) usw. Derartige 
Regelglieder weisen Parameter auf ^ wie z.B. Verstarkimgsf ak- 
toren P oder aiuch dif ferenzielle Zeitkonstanten Td oder auch 
20 integrierende Zeitkonstanten Ti. Derartige Zeitglieder^ Ver- 
starkungsfaktoren und/oder Zeitkonstanten sind Beispiele ftir 
Pcurameter. 

Die elektrische Maschine ist beispielsweise zur Bewegung ei- 
nes Maschinenteils vorgesehen. Das Maschinenteil ist bei- 
spielsweise ein Teil einer Werkzeugmaschine^ einer Produkti- 
onsmaschine oder eines Handhabungsautomaten. Das Maschinen- 
teil kann allerdings auch ein Teil der elektrischen Maschine 
selbst sein, wie beispielsweise ein Rotor einer rotatorischen 
30 elektrischen Maschine oder auch ein Primarteil oder ein Se- 

kundSrteil eines Linearmotors . Bei einem Xjineconnotor ist ent- 
weder der PrimSrteil oder auch der Sekundarteil linear beweg- 
bar. Ziimeist ist das Sekundarteil, welches Permanentmagnete 
aufweist, stationSr und das Prixnarteil, welches ziimindest ei- 
35 ne bestrombare Wicklung aufweist, linear bewegbar. 
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Die elektrische Maschine ist also entweder eine rotatorische 
elektrische Maschine oder ein Linearmotor. Im Falle einer ro- 
tatorischen elektrischen Maschine ist das bewegte Maschinen- 
teil beispielsweise direkt von der elektrischen Maschine an- 
5 getrieben oder auch tiber ein Getriebe bzw. Uber ein Mittel 
zur Krafttibertragxing wie dies z.B. ein Zahnriemen oder der- 
gleichen ist. 

Abhangig von der Position des Maschinenteils , welches beweg- 
10 bar ist, k5nnen sich verschiedene Randbedingungen fUr eine 
Bewegung (linear oder rotatorisch) der elektrischen Maschine 
ergeben. Eine Randbedingung ist z.B. ein von der Position des 
Maschinenteils abhangiger Reibungskoeff izient . Bei einem Li- 
nearmotor aber auch bei einer rotatorischen permanent erreg- 
15 ten elektrischen Synchronmaschine ist es beispielsweise auch 
mSglich, dass die Magnetisierung der Permanentmagnete auf dem 
SekundSrteil des Linearmotors bzw. auf dem Rotor eine unter- 
schiedliche Magnetisierung aufweisen. Die Magnetisierung ist 
also ein Beispiel fiir eine weitere Randbedingung. AbhSngig 
20 von der Magnetisierung ergibt sich eine unterschiedliche e- 
lektromagnetische Kraft EMK. Im Falle eines Linearmotors er- 
gibt sich auch beispielsweise deswegen eine unterschiedliche 
elektromagnetische Kraft EMK, weil das Primarteil iiber einen 
Abschnitt des SekundHrteils fShrt, welcher frei von einer 
dieser schtitzenden Abdeckung ist. 

Die Parameter der Regel\mg einer Regelungseinheit der elekt- 
rischen Maschine sind nach dem Stand der Technik so einzu- 
stellen, dass diese fiir alle Positionen der elektrischen Ma- 
30 schine gemittelt eine optimale Regelungseinstellung ergeben. 
Dies hat zur Folge, dass die elektrische Maschine in keiner 
Oder nur in wenigen Positionen eines bewegten Maschinenteils 
beztiglich der Regelung optimal parametriert ist. 

35 Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es, eine verbesserte 
Parametrierung einer Regelung einer elektrischen Maschine zu 
ermSglichen. 
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Die Losung der Auf gabe gelingt mi-ttels eines Verf ahrens mit 
den Merkmalen nach Anspruch 1 bzw. mittels einer Vorrich-tung 
mit den Merkmalen nach Anspruch 7. Die abhangigen Anspriiche 2 
bis 6 bzw. 8 sind vorteilhafte erf inderische Weiterbildungen 
5 der Erfindung. 

Bei einem Verfcthren zur Regelung einer elektrischen Maschine, 
wobei eine Rege lungs einheit einen parame-trierbaren Geschwin- 
digkeitsregler \ind einen parame-trierbaren Zusa-tzregler auf- 
10 weist: und die elek-brische Maschine zur Anderung einer Posi- 
-tion eines bewegbeuren Maschinen-teils vorgesehen is-t, wobei 
die Posit:ion des bewegbaren Maschinen-beils erfassi: wird, wird 
ein Parame-ter des Geschwindigkei-tsreglers und/oder zumindes-t 
ein Pcorame-ber des Zusa-tzreglers in Abhcingigkeit: von einer Po- 
15 siliion des bewegbaren Maschinen-teils verSndert. 

Das bewegbare Maschinen-teil is-t beispielsweise ein Teil einer 
Werkzeugmaschine (z.B, ein Fraskopf) oder einer Produktions- 
maschine (z.B. eine Forderschnecke einer Kxinststof f spritz- 
20 giefimaschine, welche eine Produktionsmaschine ist) oder eines 
Handhabungsautomaten (z.B. eine Greif zange) . Das bewegbare 
Maschinen-teil ist beispielsweise aber aiuch edLn Rotor eines 
rotatorischen elekt.rischen Motors oder ein Primarteil eines 
Linearmotors • 

Bedingt durch die Anforderungen an einen An-triebsprozess, al- 
so dem An-trieb eines Maschinen-teils, wodurch dessen Posi-tion 
verSnderbar is-t, is-t es vorteilhaft, den Geschwindigkeitsreg- 
ler der elekt:rischen Maschine oder einen anderen Regler der 
30 elek-trischen Maschine mi-t wechselnden einer Verf ahrposition 
auxgepass-ten Paramet:em zu be-treiben. Zumindest ein Parame-ter 
eines Reglers weis-t also eine Posi-tionsabh^gigkeit auf. Der 
Geschwindigkeitsregler ist bei einem ro-ta-torisch arbeitenden 
Motor der Drehzahlregler. Der obig beschriebene vorteilhafte 
35 Wechsel zumindest eines Parame-ters ist auch bei einem La- 

geregelkreis vorteilhaft. Der Lageregelkreis dient der Rege- 
lung einer Position eines bewegbaren Maschinenteils . Durch 



3 



200412315 



die iinderung zmnindest eines Parameters abhangig von der Po- 
sition des bewegbaren Maschinenteils ist es vermeidbar, dass 
ein gemittelter Parametersatz als gemeinsamer Kompromiss al- 
ler Anfordemingen einer zu regelnden Strecke auszuwahlen ist. 

Von einem Wegmess system wird beispielsweise eine Verf ahrposi- 
tion des bewegbaren Maschinenteils gemessen. Die gemessene 
Verf ahrposition wird zur Nachfiihrung zumindest eines Regelpa- 
rameters verwendet. Der Regelparameter ist vorzugsweise ein 
Optimalwert fiir eine bestimmte ortliche Position einer Ver- 
fahrbewegxing. Dadurch entfSlllt der Zwang, die unterschiedli- 
chen Anfordeirungen an einen Regler bzw. dessen Regelverhalten 
liber einen gesamten Verf ahrweg mit einem einzigen Parameter- 
satz erfiillen zu miissen. Der Verf ahrweg ist beispielsweise 
der Weg^ den das Primarteil des Linearmotors in Bezug auf das 
Sekundarteil des Linearmotors zurticklegt. Ein weiteres Bei- 
spiel fiir den Verf ahrweg sind die 360 Grad einer Umdrehung 
eines Rotors eines rotatorischen elektrischen Motors, welcher 
auch eine rotatorische elektrische Maschine ist. 

In einer vorteilhaf ten Ausgestaltxing ist der Zusatzregler zu- 
mindest einer der im folgenden aufgefiihrten Reglertypen: ein 
Lageregler, ein Zugregler, ein Mcmentenregler und/oder eine 
Vorsteuerung. Die Vorsteuerung ist dabei ein Regelkreis der 
sowohl geschlossen als auch of fen ausgefUhrt sein kann. 

In einer weiteren vorteilhaften Ausgestaltung ist die elekt- 
rische Maschine als ein Linearmotor ausgebildet. Der Linear- 
motor weist ein PrimSrteil \ind ein SekundSLrteil auf , wobei 
entweder das PrimSLrteil oder das SekundSLrteil ein bewegliches 
Teil des Linearmotors ist. Abhangig von der Position des be- 
weglichen Teils wird zumindest ein Parameter des Geschwindig- 
keitsreglers und/oder zvimindest ein Parameter des Zusatzreg- 
lers verandert. Weist beispielsweise der Linearmotor ein Se- 
kundarteil mit einer J^Ddeckung auf und ist diese Abdeckung 
nicht Uber die gesamte Flache des Sekundarteils gefiihrt, so 
andert sich die elektromagnetische Kraft EMK in Abhangigkeit 
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davon, ob das Sekundarteil an elner Position des Primarteils 
eine Abdeckung aufweist Oder nicht. Die Anderung der elektro- 
magne-tischen Kraft EMK ist positions abhangig, so dass zumin- 
dest ein Parameter der Geschwindigkeitsregelung bzw. der Zu- 
satzregelung des Linearmotors abhangig davon einstellbco: 
sind, ob sich das Primarteil in einem Bereich befindet, in 
dem das Sekundarteil eine Abdecknng aufweist oder eben auch 
keine Abdeckung aufweist. Ein Beispiel fur den Parameter ist 
der Parameter fur die elektromagnetische Kraft EMK. 

In einer weiteren vorteilhaften Ausgestalttmg wird zur VerSn- 
derung des Parameters einer Regelung eine Funktion oder eine 
Tabelle veirwendet. Die Funktion ist eine Funktion iiber eine 
Position. Die Position bezieht sich beispielsweise auf eine 
Position des Primarteils eines Linearmotors, oder auf die Po- 
sition eines Rotors einer rotatorischen elektrischen Maschine 
Oder auch auf die Position eines Maschinenteils einer Maschi- 
ne / wobei die Maschine beispielsweise eine Prodiiktionsmaschi- 
ne, eine Werkzeugmaschine oder ein Handhabungs automat ist. 
Die Position des Maschinenteils ist beispielsweise deswegen 
von Bedeutung, well das Maschinenteil abhangig von der Posi- 
tion unterschiedlichen Reibkoef f izienten ausgesetzt ist, so 
dass beispielsweise ein Verstarkungsparameter der Regelung 
eine hohere RedLbung in bestiramten Bereichen einer Verf ahrbe- 
wegung ausgleichen kann. Wird die Veranderung eines Parame- 
ters bzw. mehrere Parameter einer Regelung (z.B. Geschwindig- 
keitsregler und/oder Zusatzregler) mittels einer Tabelle 
durchgefilhrt, so ist in der Tabelle eine Zuordnung zwischen 
einer Position und einem dazugehdrigen Parameter hergestellt. 

Durch die Verwendung einer Funktion bzw. einer ausreichend 
detaillierten Tabelle ist es auch mbglich ein Ruckverhalten, 
welches sich durch eine Umschaltung eines Parameters ergeben 
kann zu vermeiden. Mit Hilfe der Funktion und/oder der Tabel- 
le sind gleichmMfiige Veranderungen eines Parameters erziel- 
bar. Dies dient dazu Spriinge in einem Ausgangssignal eines 
Reglers zu vermeiden. 
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in einer vorteilhaf ten Ausgestaltung der Erf indung wird zur 
Ermittlung der von der Position abhSngigen Parameter eine Re- 
ferenzfahrt ftir die elektrische Maschine durchgef Uhrt . Mit- 
tels der Referenzzeit ist das Maschinenverhalten feststell- 
bar. Wahrend der Referenzf ahrt wird beispielsweise das von 
den Permanentmagneten hervorgerufene magnetische Feld gemes- 
sen. AbhSngig von der StSrlce des wShrend der Referenzf ahrt 
gemessenen magnetischen Feldes wird v^end und/oder nach der 
Referenzfahrt eine Tabelle und/oder eine Function generiert, 
in welche eine Information darOber abgelegt ist, an welcher 
Position des bewegbaren Maschinenteils ein bestimmter Parame- 
terwert fur eine Regelung einzustellen ist. Die notwendigen 
Parameterwerte werden hierfiSr vorher berechnet. 

in einer weiteren vorteilhaften Ausgestaltung ist der Parame- 
ter also ein physikalischer Parameter, welcher insbesondere 
ein Magnetfeldparameter ist und abhangig von der Position des 
Maschinenteils ist. Der physikalische Parameter wird abhangig 
von der Position des Maschinenteils gemessen. Der oder die 
Parameter eines oder mehrere Regler wird in AbhSngigkeit von 
der Position des Maschinenteils gebracht. Dies geschieht bei- 
spielsweise wie obig bereits beschrieben mittels einer Funk- 
tion Oder einer Tabelle. Die AbhSngigkeit betrifft dabei die 
AbhSngigkeit vcan physikalischen Parameter, so dass ein oder 
mehrere Parameter eines oder mehrerer Regler abhSngig von den 
Werten physikalischer Parameter verSndert werden. Ein physi- 
kalischer Parameter ist wie bereits beschrieben, ein Parame- 
ter welcher z.B. das Magnetfeld betrifft, welches mittels 
Permanentmagneten erzeugt wird. Die Permanentmagnete sind 
nicht immer gleichmSflig stark magnetisiert, so dass dadurch 
ohne VerSnderung von Reglerparametern ein Maschinenverhalten 
vorhanden wSre, welches fur viele Anwendungen unvorteilhaft 
ist, da die elektrische Maschine z.B. auch auf gleiche Strom- 
starken und Frequenzen abh&igig von der Position unterschied- 
i lich reagiert. Eine unterschiedliche EMK ergibt sich aber 
z.B. auch daraus, dass ein SekundSrteil eines Linearmotors 
Uber einen bestimmten Verf ahrabschnitt eine Abdeckung auf- 
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weist und iiber einen anderen Verf ahrabschnitt, welcher bei- 
spielsweise ftir einen Servicedienst oder einen Werkzeugwech- 
sel bei einer Werkzeugmaschine dient^ keine Abdeckung auf- 
weist. Die Abdeckung ist vorteilhafter Weise magne-bisch, haf- 
tet also automa-tisch auf dem Sekundarteil • 

Die Erf indung betrif f t neben einem Verf ahren auch eine Vor- 
richtung zur Regelung einer elektrischen Maschine. Die Rege- 
lung weist einen parametrierbaren Geschwindigkeitsregler 
und/oder einen parametrierbaren Zusatzregler auf, Der ZusatZ' 
regler ist beispielsweise ein Lageregler, ein Zugregler oder 
ein Momentenregler. Als Zusatzregler ist weiterhin eine Vor- 
steuerung zu verstehen. Die elektrische Maschine ist zur An- 
derung einer Position eines bewegbeoren Maschinenteils vorge- 
sehen. Ein bewegbares Maschinenteil ist beispielsweise ein 
Teil der elektrischen Maschine wie das Primarteil eines Line 
armotors oder der Rotor einer rotatorischen permanent erreg- 
ten Synchronmaschine . Ein weiteres Beispiel fiir ein Maschi- 
nenteil ist ein Werkzeug einer Werkzeugmaschine, welches bei 
spielsweise mittels eines Getriebes von der elektrischen Ma- 
schine antreibbar ist. Die Position des Maschinenteils ist 
mittels eines Weggebers erfassbar. Zumindest ein Parameter 
des Geschwindigkeitsreglers und/oder zumindest ein Parameter 
des Zusatzreglers ist in Abhangigkeit von der Position des 
bewegbaren Maschinenteils veranderbar. Hieraus ergeben sich 
die bereits obig beschriebenen Voarteile. Diese Vorrichtung 
zur Regelxmg ist weiterhin zur Durchftihrung des obig be- 
schriebenen Verf ahrens zur Regelung einer elektrischen Ma- 
schdLne einsetzbar. 

Die Vorrichtung zur Regelung der elektrischen Maschine ist 
beispielsweise eine NC-Steuerung, eine caSfC-Steueirung, eine 
SPS-Steuerung, ein Personal-Computer (PC) oder dergleichen. 
Bei einem Antrieb, welcher eine elektrische Maschine und ei- 
nen Stromrichter aufweist, ist die Regelung beispielsweise 
auch in die Steuerung bzw. Regelung des Stromrichters integ- 
riert. 
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Ausftihrungsbeispiele der Erf indung warden anhand der beige- 
fUgten Zeichnungen erlSutert. Es zeigt: 

FIG 1 eine schematische Darstellung eines Linearmotors mit 

einer Regelungseinheit zur Durchftihrung des erf indungs- 
gemSfien Verfahrens, 

FIG 2 ein Beispiel flir eine Drehzahlregelung, welche mit ei- 
ner Lageregelung als Zusatzregler kombiniert ist. 

Die Darstellung gemSB FIG 1 zeigt eine RegelTongseinheit 1. 
Die Regelungseinheit 1 ist beispielsweise in einer Produkti- 
onsmaschine, einer Werkzeugmaschine oder in einem Handha- 
bungsautomaten integrierbar . Diese Maschinen bzw. Automaten 
sind in der FIG 1 nicht dargestellt. Mittels der Regelungs- 
einheit 1 ist eine Stromrichterschaltung 3 ansteuerbar. Die 
Stromrichterschaltung 3 ist zur Bestromung eines Linearmotors 
5 als Beispiel fiir eine elektrische Maschine vorgesehen. Der 
Linearmotor 5 weist in bekannter Weise ein Primarteil 7 und 
ein sekundarteil 8 auf . Das Prianarteil 7 ist in den Bewe- 
gungsrichtungen 23 und 24 bewegbar. Schematisch ist weiterhm 
ein LinearmaBstab 11 und ein Weggeber 13 dargestellt. An oder 
in einer Krafttibertragungsschnittstelle des Linearmotors also 
Un Bereich eines Luftspaltes zwischen dem Primarteil 7 und 
dem SekundSrteil 8 ist ein Sensor 15 zur Messung des Magnet- 
feldes des Sekundarteils 8, welches Permanentmagnete 9 auf- 
weist, vorgesehen. Das Sekundarteil 8 weist weiterhin eine 
Abdeckung 10 auf, die sich jedoch nicht iiber den gesamten Be- 
reich des SekundSrteils 8 erstreckt. Weitere Sensoren wie 
z.B. ein sensor zur Aufnahme der Geschwindigkeit, wie diese 
bei elektrischen Maschinen bzw. Linearmotoren iiblich sind, 
sind in der PIG 1 zur besseren Obersichtlichkeit nicht darge- 
stellt. Die Geschwindigkeitserfassung kann jedoch beispiels- 
weise auch direkt aus dem zeitlichen Verlauf des Magnetf eldes 
am Ort des Sensors 15 abgeleitet werden. Dies hat den Vor- 
teil, dass falls ein derartiger Sensor bereits an einer e- 
lektrischen Maschine bzw. in einem Primarmotor vorhanden ist, 
dieser Sensor auch als Wegsensor einsetzbar ist. Der Weggeber 
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13 und der Sensor 15 sind iiber e±n Da-tenkabel 17 znl-t der Re- 
gelungselnhelt: 1 verbunden. Die Regelungselnhells 1, welche 
insbesondere auch fllr die Geschwlndlgkel-tsregelung, die Lage- 
regelung und/oder die Stromregelung vorzusehen ist, bilde-b 
zvimindest. aus den Werten des Sensors 15 einen Parameter fiir 
zumindest eine der oben genannten Regelungen. Fiir die Rege- 
lung des Linearmotors 5 ist beispielsweise auch noch ein 
Stromsignal notwendig. Das Stromsignal wird von einem Strom- 
wandler 19 geliefert. Der Stromwandler 19 dient zur Messung 
des Stromes mit welchem das Primarteil 7 liber eine Stromlei- 
-tung 14 durch die S-tromrich'terschal-bung 3 bes-troiat wird. 

Die Regelungseinhei-b 1 weis-t einen Speicher 21 auf • In diesem 
Speicher 21 werden Parameter gespeichert^ welche insbesondere 
die elektromagnetische ICraft ENK betreffen. Bei einer Refe- 
renzfahrt des Lineaxmotors 5 bewegt sich das PrimMrteil zu- 
mindest in eine der beiden Bewegungsrichtungen 23, 24. Bei 
der ReferenzfsJirt nimmt der Sensor 15 Messdaten auf. Die 
Messdaten werden zu zumindest einem Parameter verarbeitet. 
Der Parameter wird gespeichert und zur Regelung der elektri- 
schen Maschine - also des Iiinearmotors - verwendet. 

Die Darstellung gemaB FIG 2 zeigt ein Rege lungs schema fiir ei- 
nen Wickler 44. Auf dem Wickler 44 ist ein Materialband 40 
aufwickelbar. Der Wickler 44 ist mittels einer elektrischen 
Maschine 6 antreibbeir. Die Drehbewegung der elektrischen Ma- 
schine 6 ist mittels eines Weggebers 13 erf asst. Die Regelung 
der elektrischen Maschine 6 weist einen Drehzahlregler 26 und 
einen Stromregler 27 auf. Der Stromregler 27 liefert ein 
Stromsignal an eine Stromrichterschaltung 3 . Die Stromrich- 
terschaltung 3 ist ein Leistungsteil zum Betrieb der elektri- 
schen Maschine 6. Weiterhin weist das Regelungs schema gemafi 
FIG 2 einen Lageregler 28 auf. Der Iiageregler 28 hat als Ein- 
gangs signal eine Differenz aus einem Lageistwert 41 und einem 
Lagesollwert 42. Sowohl der Iiageregler 28 als auch der Dreh- 
zahlregler 2 6 weisen Parameter auf. Dem Lageregler 28 ist ein 
Parameter 33 iiber eine Funktion 35 zufiihrbar. In der Funktion 
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35 ist tiber eine Position ein Parameterwert aufgetragen. 
Durch Zufilhrung eines Positionssignals 29 ist somit der Para- 
meter 33 auswShlbar. Beim Drehzahlregler 26 erfolgt eine Aus- 
wahl des Parameters 31 mit Hilfe einer Tabelle 37. Bei einera 
bekannten Positionssignal 29 ist aus der Tabelle 37 ein ge- 
speicherter Parameterwert 31 auswahlbar, wobei der ausgewahl- 
te Parameterwert dem Drehzahlregler zur Verfugung gestellt 
wird. Als Eingangssignal des Drehzahlreglers dient sowohl das 
Signal des Weggebers als auch das Ausgangs signals des Lage- 
reglers 28. 



10 



200412315 



Patentansprtiche 

1. verfahren zur Regelung einer elektrischen Maschine (5), 
wobei eine Regelungseinheit (1) einen parametrierbaren Ge- 
5 schwindigkeitsregler (26) und/oder einen parametrierbaren Zu- 
satzregler (28) aufweist und die elektrische Maschine (5) zur 
Anderung einer Position eines bev/egbaren MascHinenteils (7,8) 
vorgesehen ist, wobei die Position (29) des bevmgbaren Ma- 
schinenteils (7,8) erfasst wird, dadurch ge- 
10 kennzeichnet, dass zmiindest ein Parameter (31) 
des Geschwindigkeitsreglers (26) und/oder zumindest ein Para- 
meter (33) des zusatzreglers (28) in AbhSngigkeit von der Po- 
sition (29) des be^gbaren Maschinenteils (7,8) verSndert 
wird. 

15 

2. verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass als Zusatzregler (28) zumindest ex- 
ner der folgenden Reglertypen verwendet wird: 

- Lageregler 
20 - Zugregler 

- Momentenregler 

- vorsteuerung . 

3. verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass als elektrische Maschine (5) 
ein Linearmotor (5) verwendet wird, wdbei der Linearmotor (5) 
ein Priiaarteil (7) und ein SekundSrteil (8) aufweist, wobei 
entweder das PrimSrteil (7) oder das SekundSrteil (8) das be- 
wegbare Maschinenteil des Linearmotors (5) ist und abhSngxg 
30 von der Position des bewegbaren Maschinenteils zumindest exn 
Parameter (31) des Geschwindigkeitsreglers (26) und/oder zu- 
mindest ein parameter (33) des Zusatzreglers (28) verSndert 
wird. 

35 4. verfahren nach einem der Anspruche lbis3, dadurch 
gekennzeichnet, dass zur verSnderung des Para- 
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meters (31,33) ein Funktion (35) oder eine Tabelle (37) ver- 
wendei: wlrd. 

5. verfahren nach einem der Ansprilche lbis4, dadurch 
gekennzeichnet, dass zur Ermittlung der von 
der Position des bewegbaren Maschinenteils abhSngigen Parame- 
ter (31,33) eine Ref erenzierf ahrt der elektrischen Maschine 
(5) durchgefiihrt wird. 

6. verfahren nach einem der AnsprUche lbis5, dadurch 
gekennzeichnet, dass ein physikalischer Para- 
meter, welcher insbesondere ein Magnetfeldparameter ist, ab- 
hSngig von der Position (29) des Maschinenteils (7,8) gemes- 
sen wird und der Parameter (31,33) eines Reglers in Abhangig- 
keit von der Position (29) des Maschinenteils (7,8) und in 
AbhSngigkeit von dem physikalische Parameter verSndert wird. 

7. vorrichtung zur Regelung einer elektrischen Maschine (5), 
wobei die Regelung einen parametrierbaren Geschwindigkeits- 
regler (26) und einen parametrierbaren Zusatzregler (28) auf- 
weist und die elektrische Maschine (5) zur Anderung einer Po- 
sition eines Maschinenteils (7,8) vorgesehen ist, wobei die 
Position des Maschinenteils (7,8) messbar ist, dadurch 
gekennzeichnet, dass zumindest ein Parameter 
(31) des Geschwindigkeitsregler (26) und/oder zumindest ein 
parameter (33) des Zusatzreglers (28) in AbhSngigkeit von der 
Position (29) des Maschinenteils (7,8) verSnderbar ist. 

8. vorrichtung nach Anspruch 6, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass diese zur DiirchfUhrung des Verfahrens 
nach einem der AnsprUche 1 bis 6 vorgesehen ist. 
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Zus ammenf as sung 



Verfahren zur Regelung einer elektrischen Maschine bzw. Vor- 
richtting zur deren Regelung 

verfahren zur Regelung einer elektrischen Maschine (5), wobei 
eine Regelungseinheit (1) einen parametrierbaren Geschwindig- 
keitsregler (26) und einen parametrierbaren Zusatzregler (28) 
aufweist und die elektrische Maschine (5) zur Anderung einer 
Position eines bewegbaren Maschinenteils (7,8) vorgesehen 
ist, wobei die Position (29) des bewegbaren Maschinenteils 
(7,8) erf as St wird, wobei zumindest ein Parameter (31) des 
Geschwindigkeitsregler (26) und/oder zumindest ein Parameter 
(33) des zusatzreglers (28) in AbhMngigkeit von der Position 
(29) des bewegbaren Maschinenteils (7,8) verMndert wird. 



FIG 1 
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